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ABSfRAK 
Filter Kalman merupakan metode yang berguna untuk 
menekan gangguan-gangguan atau kesalahan-kesalahan dari 
suatu sistem. sehingga dapat digunakan untuk memprediksi 
keadaan sistem di waktu yang akan datang. 
Pemfilteran Kalman merupakan prosedur rekursif yang 
memuat estimasi-estimasi terdahulu dari sistem. dan 
selanjutnya memeriksa kembali estimasi tersebut dengan 
menambahkan faktor koreksi pada estimasi tersebut. 
Faktor koreksi kesalahan estimasi tersebut ditentukan 
dengan mengamati seberapa baiknya estimasi terdahulu 
memprediksi observasi yang baru. Filter Kalman akan 
konvergen ke suatu nilai tertentu pada saat Gain Kalman 
mendekati suatu limit. Saat itulah estimasi yang diperoleh 
optimal. 
Filter Kalman berlaku untuk si~t~m. linier. baik waktu 
diskrit maupun kontinyu. Untuk sistem nonlinier harus 
dilakukan linierisasi terlebih dahulu setiap akan 
melakukan pemfilteran. 
Kata Kunci , State Space. Gain Kalman. Filter Kalman. 
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ABSTRACT 
Filter Kalman is a method that is useful to minimize 
the noise of the system, to find the optimal estimation 
from the system, so it can be used to forecast the State 
of the system in the future time. 
Kalman Filtering is a recursive procedure that 
consists of forming preliminary estimate of the state and 
then revising the estimate by adding a correction to this 
preliminary estimate. 
The magnitudew of the correction is determined by how 
well the preliminary estimate predicted the new 
observation. The Kalman Filter will tend toward a steady 
state when the Kalman Gain approaches a limit. At that 
time an optimal optimation will arises. 
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